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редкие хозяйства «потянут» это. Как представляется одно из направлений решения этой про-
блемы – использование знаний огромного корпуса ученых высшей квалификации работаю-
щих в профильных вузах. Общение в них на курсах повышения квалификации весьма полез-
но, но, во-первых, эти общения организовываются 1 раз в 1-3 года, во-вторых тематическая 
направленность и конкретное содержание иногда не совпадает с пожеланиями слушателей. В 
связи с этим, есть интересная идея организовать постоянный контакт руководителей пред-
приятий и ученых вузов используя современное информационное пространство и новейшие 
технологии аудиовизуального общения. Ведь сегодня уже существует дистанционное обуче-
ние и консультирование. Есть факты проведения медицинских сложнейших операций, руко-
водимых специалистами, находящимися за тысячи километров от пациентов. До недавнего 
времени это было невозможно, но сегодня мы просто обязаны использовать эти достижения 
науки. 
С другой стороны, в соответствии с функциональными обязанностями преподаватель 
вуза с ученой степенью обязан заниматься научной работой и в бюджете рабочего времени 
на это отводится существенная доля, в зависимости от занимаемой должности. 
Исходя из реально складывающейся ситуации, на многих кафедрах вуза сегодня суще-
ствует проблема с определением направлений и конкретных тем научных исследований. 
Обусловлена она многими факторами, в числе которых главные это финансирование, лабо-
раторная база, обеспечение оборудованием. Так вот сопоставив выше изложенные проблемы 
хозяйственников и ученых напрашивается вывод, что при соответствующей системной орга-
низации взаимодействия можно придти к разрешению многих их них получив при этом обо-
юдную выгоду. Следует обратить внимание на тот факт, что научная работа преподавателя 
уже частично оплачена его окладом и в рамках одного ведомства, министерства сельского 
хозяйства и продовольствия эту услугу (научные исследования, консультирование и другая 
помощь) можно предоставлять хозяйствам почти бесплатно или за «умеренную оплату». 
Вместе с тем преподаватели-ученые будут реально соприкасаться с практикой, отчего будет 
выигрывать учебный процесс, поскольку, как и положено, в идеале теория не будет оторвана 
от практики. Дело остается за малым – организовать данную систему взаимодействия. В ос-
нове системы взаимодействия должно находиться интернет пространство. Техническая сто-
рона вопроса не вызывает проблем и может быть достаточно легко реализована, поскольку 
уже сегодня в интернете есть доступ к кафедрам на соответствующих сайтах. Проблемы мо-
гут вызвать только     юридические и финансовые   вопросы взаимодействия, но при желании 
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Адаптеры кормоуборочных машин опираются башмаками на почву только частью сво-
его веса, а большая его часть посредством механизма вывешивания адаптера (МВА) компен-
сируется пружинами (механическими или «гидравлическими»). В процессе уборки положе-
ние жатки, а вместе с ней и еѐ режущего аппарата, совершающего сложное движение отно-
сительно рамы измельчителя кормоуборочного комбайна (КК), непрерывно изменяется. 
Поэтому обеспечение требуемой высоты среза кормовой культуры зависит от непрерывно-
сти контакта башмака с опорной поверхностью.  
223 
 
МВА предназначен для копирования рельефа башмаками адаптера в заданном диапа-
зоне их вертикального перемещения. Давление башмаков на почву должно поддерживаться в 
диапазоне, определяемом еѐ несущей способностью. МВА представляет собой простран-
ственный механизм, состоящий, как правило, из двух конструкций, снабженных блоками 
пружин и расположенных симметрично относительно продольной плоскости симметрии из-
мельчителя КК.  Правая и левая части механизма (рис.1а), спроецированные на продольную 
плоскость симметрии КК, образуют плоский аналог МВА (рис.1б). Структурный анализ 
идентифицирует замкнутую кинематическую цепь как одноподвижный шестизвенник по-
этому положение характерных точек выходного звена (П05П56) кинематической цепи – цен-
тра тяжести жатки (S6) и точки контакта еѐ башмака с опорной поверхностью (M) однознач-
но определяется обобщенной координатой S (П01П23). 
 
                                а)                                                               б) 
Рис. 1. Механизм вывешивания адаптера кормоуборочного комбайна: 
а – конструкция МВА; б – схема копирования адаптером опорной поверхности 
 
Выражения для передаточных чисел, представляющих отношения вертикальных со-
ставляющих скоростей характерных точек и скорости растяжения-сжатия пружин, зависят 
только от внутренних параметров МВА и имеют вид  
 ))(cos()())(cos()()()( 66664555436 SSS SLSUSLSUSSI   ;              (1) 
 ))(cos()())(cos()()()( 66455543 MMM SLSUSLSUSSI   ,              (2) 
где    )(3 S – аналог угловой скорости звена П03П23;  
6454 ,UU – передаточные отношения, связывающие угловые скорости звеньев П03П45, 
П45П56, П05П56. 
Предварительное растяжение пружин МВА у неподвижного КК компенсирует приве-
денную нагрузку и определяет силу давления башмаков на опорную поверхность в положе-
нии статического равновесия. Подтвержденная экспериментально, величина предваритель-
ного растяжения пружины рассчитывается по выражению 
                                   C
SIRSIPSX MS )()()( 000660  ,                                            (3) 
где    С – жесткость пружины (блока пружин);  
0R – настраиваемая сила давления башмака при равенстве вертикальных координат то-
чек контакта с поверхностью у него и колеса КК;  
6P  – доля веса адаптера на башмаке.   
Наиболее информативной характеристикой, описывающей процесс копирования, явля-
ется реакция опорной поверхности под башмаками жатки.   Текущая величина силы давле-
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ния башмака на опорную поверхность зависит от геометрических ( )(SX ) и кинематических 
параметров МВА )(6 SI S , )( 0SIM ; распределения веса адаптера 6P  на его башмаках; жестко-
сти  пружин C , а также приведенных сил трения )(SF пртр и инерции )(SF прин . Еѐ выражение 
представляет собой количественнную характеристику качества копирования, с помощью ко-
торой можно обосновать рациональное сочетание внутренних параметров проектируемого 
МВА: 
 )()()()()(1)( 66 SFSFSXCSIPSISR принпртрSM   .                      (4) 
В процессе копирования рельефа вертикальная координата точки контакта башмака с 
опорной поверхностью - MY  изменят свое расположение относительно точки аналогичного 
контакта колеса измельчителя. В процессе движения еѐ вертикальные колебания относи-
тельно этого (нулевого) уровня в сопровождаются соответствующими изменениями S , что 
приводит к росту растяжения пружины )(SX  при уменьшении MY  и сокращению растя-
жения при росте MY . Одновременно с этими параметрами изменяются и передаточные числа 
(1) и (2) МВА. В результате, на уровне MY  отличном от нулевого,  реакция на башмаке будет 
отличаться от первоначального значения  0R .  
Математическая модель анализа свойств МВА, частично представленная выражениями 
(1) - (4), позволяет выполнить его многовариантный расчет, а затем, будучи включенной в 
модель оптимизационного синтеза, рационально спроектировать (или модернизировать) 
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Агрегатирование мобильных энергетических средств (МЭС) – тракторов, самоходных 
шасси, погрузчиков и универсальных энергетических средств (УЭС) с навесными машинами 
и орудиями осуществляется с помощью подъемно-навесных устройств (ПНУ), состоящих из 
гидропривода и механизма навески (МН), закрепленного на раме МЭС. Появление в шлейфе 
навесных машин УЭС тяжелых адаптеров -  навесных кормо-, свекло- и зерноуборочных 
комбайнов весом до 48 кН повысило требования, предъявляемые к грузоподъемности, ПНУ и 
его основному компоненту -  МН (рис.1а).  Для большинства отечественных и зарубежных 
МН его 2D модель, полученная из 3D модели проецированием центров шарниров МН на 
продольную плоскость симметрии УЭС, это одноподвижный восьмизвенный шарнирно-
рычажный механизм (рис.1б). Изыскание резерва грузоподъемности ПНУ может быть 
обеспечено за счет модернизации МН путем оптимизации его внутренних параметров.   
Тяги МН через присоединительный треугольник (рис.1а) связаны с навесной машиной 
(НМ), принимаемой за выходное звено МН. Рама УЭС, звенья МН и НМ вместе образуют 
замкнутую кинематическую цепь. Расчет выходных параметров МН проводится на базе его 
